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DOCUMENT REPONSES

Nom Note :
Prénom :
Observations :
CORRIGE
Q1 et Q2.
Chaine d’information
Informations Informations
—— | COMMUNIQUER —»
Vitesse du A Réseau intranet
moteur R Informati®ns
»| ACQUERIR v _l-b RESTITUER >
Capteur de vitesse TRAITER et Interface H/M
MEMORISER
Vite.SSe ACQUER'R _|_> Calculateur
consigne
Ordres BTP
Interface H/M immobile
Chaine d’énergie
TRANSMETTRE
ALIMENTER | MODULER [=» CONVERTIR
| etapaeter 7| AGR
Transformateur Variateur Moteur CC Réducteuf:s.f“f

BTP

Energie électrique
« de puissance »

Energie mécanique

de rotation

BTP en mouvement
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Q3 et Q4.
Loi entrée/sortie cinématique du Qm(p) Qs(p)
transmetteur : o (t) =K 4.0, (t) Q. (p) =K,oq-Q,,, () p| Kreo '
Force contre-électromotrice : Qm(p) Em(p)
Ke b—>
e (t)=K,.o, (1) E,-(H) =K., (p) —

Cn(t) = K¢ i (D)

Cilp)
L equatcllc;n Ert\)ecanlque du moteur : Joq-P- (@) = Com- (P) Clp - Qm(p)
]eq-d—nzz m(t)_Cr(tt —Cr.(p) —
Jeq.p
L’équation électrique de I'induit : Um(_p)>®+ - 1L Im(p)
Lol
. d. mtlm
U, (t)=R,.i,(t)+L, .alm (t)+e, () | UnP)=R,+L,.0),.(0)+E,.(0)
TEm(p)
Couple moteur dans la bobine : Im(p) Crm(p)

—»] Kk }—»
Cm- () = Kp- I () '

Capteur : Qn(p) Unes(P)
umes (t) = Kcapt‘(‘om (t) Umes (p) = |<capt‘gzm (p) - Kcapt
Uc
Adaptateur : u_(t) =K,.0_(t) U.(p) =K,.Q.(p) QC(_p); K, _(B)
Calculateur : Uc(p) K. U(p)
£(t) = U (t) = Upes (1) £(p) = U, (p) ~Upyes (P) - >
u(t) =K_.(t) U(p) =K. .€(p) T Unmes(p)
Variateur : U(p) Un(p)
u. (t) =K, .u(t) U, (p) =K, .U(p) - “

Q5.
Variables d’entrée : Q.(p) et Ci(p)

Variable de sortie : Qs(p)
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Q6.
Uelp) Ulp) N Y !
Unm m Qm
Qdp) e(p) " - — P o)
—»| K Ke ] Kv »l K o '®-> Kred fo—>
: Ry L P | |
IHM Correcteur  Variateur | 1| Réducteur
: Em(p) |
Ke |
Motew M= i
Kcapt <
Capteur
Kcapt . . .
Q7.K, = pour que ws(t) soit correctement asservi sur la consigne w(t).
red
Q8. Schéma bloc du moteur seul :
Ci{p)
Un(p) inip) o Qn(p)
1 P 1
pl K
R, +L..p Jeq P
Em(p)
Ke |«
Q9. & Q10. Expression de Hy,1(p) :
K¢
Hoy(p) = (Rm + Lm-p)-Jeq-P _ K 1 1
m1{P) = K T Ry +Lnp)Jeq-P + K. Ke Ko ] ]
1+ t K m m-p-eq-p t- De e m-Jeq m-Jeq _ o
(R + Lm-p)-]eq-p ¢ L+ K¢ Ke Pt K:.Ke p

Onadonc:
K 1 KK 1 RmJ KK 1 J
Hni(p) = —5—+— avec K;j=— ; 0= [—= ; § =-.—— |2 =- Ry [—2—
1+m—1'p+—2'p2 Ke LmJeq 2 KeKe LmJeq 2 Lm Ke.Ke
17 of
Unités : Ky en V'rad.s?; wienrad s? et & adimensionnel.

Q11 & Q12. Expression de Hy,,(p) :
En considérant Lm = 0 on obtient :

Hunz (p) K 1 1
p) = _1
m2 RyJeq- P+ K Ke  Ke 1+ Rim-Jeq
K.K. P
Soit :
Hpo(p) = X2 avec K,=— et 1,= RmJeq

1+1,p Ke Ki.Ke
Unités : K, en Virad.s® et t,ens.
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Q13 & Q14. Expression de Hy,3(p) :

1
i (p) = —1.— P — - = -
m3 )+ KeKe RmJeq P+ KeKe  KiKe 1 4 BmJeq
Rin-Jeq- P KK P
Soit :
K Rm mJe
Hins (p) = 1+r3 p dvec Ky = " KeKe t 3= Kt.Keq

Unités : Ksen Nt. mtrad.s? et tsens.

Q15. Expression de Q,,,(p) :
D’apres le théoréeme de superposition, Q,,(p) = Hy2(p). Uy (p) + Hys(p)- C.(p)

Q16. Effet du couple résistant Ci(p) :
Le couple résistant a pour effet de diminuer la vitesse de rotation du moteur en régime permanent telle que :

K Cro
Boo(+00) = limp. AQn(p) = lim p. Huya(p). Ce(p) = lim p.————. == = Ks.Crog
p—0 1 +1T3'p P
Soit :
Awy, (+0) = ———.C
m K.K, * 10
Q17 & Q18. Expression de Hg(p) :
Le schéma bloc devient :
Uc(p) U un(p) Qn(p
Qc(p) &(p) " m Qs(p)
—»] K Ke | Ko > Hmz(p) » Kred l—>
IHM Correcteur  Variateur Moteur Réducteur
Kcapt <
Capteur
K,
Ke. Ky Hina (P) Ke Kv 157, Ke.Ky. K,
H (p) = Ka' 'Kred = Ka' -Kred = Ka- -Kred
g 1+ K. Ky Hpa (p). Keapt 1+Kc. K. 1 -|-I?[22 p’ Keapt 141, p+ Ke. Ky Ko Keape
Soit :
K, K Ky Ko Ky 1
Hg(p) — a- e By . -
1+ K. K. KZ-Kcapt 1+ 2

T+K.Ky.Kz.Keapt P
OorK, K“‘"t d’aprés Q7., finalement :

red
KKy Kz Keapt
1+Kc.Ky Kz Keapt

T2
1+Kc.Ky.Kz Keapt

— g — —
Hg(p) = Treep avec Ky = et 13 =

Unités : Kg sans unité et tgens.
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Q19. Exigence Id 1.1.1 :
D’apres le TVF :

K w
T T T g 0 —
ws(+o) = Ll_r)r(l) p.-Q(p) = 1101_r>1r(1) p-Hg(p). Qs(p) = 1101_r)r(1) L — - .—p Ky 0o # g

Soit: &g = wp. (1 —Kg) # 0
L’exigence Id 1.1.1 impose une erreur statique nulle - CDC KO

Q20. Pour améliorer la précision, on souhaite faire tendre & vers 0, soit faire tendre K; vers 1.
C'est le correcteur de I'asservissement qui permettra d’améliorer les performances des systemes. Ici, il faudra donc
augmenter fortement K. afin de faire tendre & vers 0.

Q21. Réponse indicielle :

Vitesse angulaire
(tour/min)

5000 i i i i W)
4200 : i i i ws(t)
] Y A PTTTTS S ——

0 . ' ' . ' >
0 0,1 Tr5% Temps (s)

Précision : &5 = 5000 — 4000 = 1000 tour/min # 0 = CDC précision KO (Id 1.1.1)
Rapidité : Trsy, = 0,23 s<0,4s > CDC rapidité OK (Id 1.1.3)
Stabilité : D1% = 800/4000 = 0,2 soit 20% > 10% -> CDC stabilité KO (1d 1.1.2)
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